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Pertumbuhan dunia industri dalam bidang robotika tumbuh dengan pesat dilihat dari 
banyaknya pengaplikasian teknologi robotika berbasis sistem kontrol dan kecerdasan buatan 
dalam bidang industri, pendidikan, maupun kehidupan sehari-hari. Penelitian dan 
pengembangan berbagai macam robot dari waktu ke waktu terus dilakukan untuk dapat 
meningkatkan efektivitas, produktivitas, dan otomatisasi berbagai pekerjaan di antaranya robot 
manipulator seperti arm robot (robot lengan). 
Dalam penelitian ini digunakan sensor flex yang diletakkan pada sarung tangan untuk 
mendeteksi posisi jari dengan lebih mudah dan sederhana. Sensor flex memiliki keluaran 
(output) berupa resistansi yang diproses oleh mikrokontroler sebagai data ke motor servo 
untuk perintah gerak berupa pulsa PWM (Pulse Width Modulation). Perangkat LCD/liquid 
crystal display menampilkan nilai data masukan (input) sensor flex. Seseorang dapat langsung 
mengetahui gerakan tangan robot secara langsung sesuai gerakan operator. 
Robot tangan yang dibuat telah diuiji coba dan berhasil menggenggam barang 
berbentuk bulat dan persegi dengan ukuran dan berat yang bervariasi, diantaranya bola ping-
pong dan bola kastik masing berdiameter 40,5 dan 61,5 mm, botol pengharum badan 175ml 
dan handphone 128,7 gram. 
 
 




 Technological developments, particularly the field of robotics is currently growing very 
rapidly seen from the many application of robotics technology based control systems and 
artificial intelligence in the fields of industry, education, and everyday life. Research and 
development of various kinds of robots from time to time continue to improve the effectiveness, 
productivity and employment among various automation robot manipulator such as a robot arm 
(robotic arm). 
 This study used a flex sensor that is placed on the glove to detect the position of the finger 
more easily and simply. Flex sensors have output (output) in the form of resistance that is 
processed by the microcontroller as data to the servo motors for motion commands in the form 
of pulses of PWM (Pulse Width Modulation). LCD device / liquid crystal display shows the value 
of the input data (input) sensor flex. One can directly determine the movement of the robot arm 
directly corresponding movements of the operator. 
 Robot hand made tested have tried and succeeded gripping round and square-shaped 
goods with varying size and weight, such as ping-pong balls and ball kastik respectively 40.5 
and 61.5 mm in diameter, 175ml bottles of body fragrances, and phone 128, 7 grams. 




Pertumbuhan dunia industri dalam bidang 
robotika saat ini telah tumbuh dengan pesat 
dilihat banyaknya pengaplikasikan teknologi 
robotika berbasis sistem kontrol dan 
kecerdasan buatan ilmiah dan modern 
termasuk industri, pendidikan maupun karya 
penilitian. 
Penelitian dan pengembangan berbagai 
jenis robotika dapat dilakukan untuk 
meningkatkan peran efeksivitas, 
produktivitas, dan otomatasasi berbagai 
pekerjaan diantaranya robot manipulator, 
robot lengan dan robot beroda termasuk 
golongan keluarga robot. 
Dalam penelitian ini digunakan sensor 
flex yang diletakkan pada sarung tangan 
untuk deteksi posisi jari dengan lebih 
mudah dan sederhana. Sensor flex memiliki 
keluaran (output) berupa resistansi yang 
akan diproses oleh mikrokontroler sebagai 
data ke motor servo untuk perintah gerak 
berupa pulsa PWM (Pulse Width 
Modulation). Perangkat LCD / liquid crystal 
display menampilkan nilai data masukan 
(input) sensor flex. Seseorang dapat 
langsung mengetahui gerakan tangan robot 
secara langsung sesuai gerakan tangan 
 
2.  METODE PENELITIAN 
2.1 Pendekatan Fungsional dan Struktural 
Gambar 1. memperlihatkan rancangan 
blok diagram masukan-proses-keluaran. 
 




Rangkaian robot tangan (hand robot) ini 
terdiri atas 3 bagian utama, yaitu bagian 
masukan (input), blok proses sensor flex 
yang berfungsi dapat memberikan sinyal 
ADC. Bagian kontrol atmega 32 merupakan 
bagian kontrol yang berfungsi untuk 
menjalankan semua intruksi yang diproses. 
Bagian keluaran (output) berupa gerakan 
tangan robot yang melalui motor servo dan 
ditampilkan LCD. Bagian catu daya sebagai 
sumber tegangan seluruh rangkaian. Gambar 
2. memperlihatkan diagram alir perancangan 
kendali robot tangan. 
 
Gambar 2  Diagram Alir Rancangan 
Kendali Robot Tangan. 
 
Diagram alir rancangan kendali robot 
tangan (Gambar 2) dimulai dari bentuk 
pemprosesan sinyal ADC yang dibaca 
sensor flex kirim mikrokontoler atmega32. 
Bentuk Pengolahan  ADC menjadikan 
gerak sudut servo dan menampilkan data 
sinyal pada LCD 16x2. Bentuk kalibrasi 
senso flex dan servo berfungsi untuk 
menyelaraskan gerak robot tangan. 
 
2.2. Perancangan dan perakitan robot 
Perancangan ini dilakuan untuk 
menyesuaikan semua ukuran perangkat 
keras agar akurat dan presisi ketika 
perakitan alat sehingga alat bekerja dengan 
baik dan benar. Langkah perancangan 
perangkat keras menggunakan peragkat 
lunak. 
 
a. Perancangan simulasi 
Simulasi bertujuan untuk memberikan 
kemudahan dalam penelitian dan menekan 
angka kesalahan. Sebuah contoh rancangan 
percobaan simulasi menggunakan 
perangkat-lunak Proteus yaitu simulasi 
sensor flex dengan potensio untuk 
membaca ADCnya dan motor servonya 
memberikan nilai putaran derajat yang 
ditampilkan pada LCD. Gambar 3. 
memperlihatkan gambar simulasi robot 
tangan 
 
Gambar 3 Simulasi Robot Tangan 
 
b.  Perancangan PCB (Printed Circiut Board) 
Setelah melakukan percobaan simulasi 
berhasil, maka langkah selanjutnya adalah 
pembuatan PCB. Langkah ini dilakukan 
sebelum pembuatan perangkat-keras secara 
nyata, untuk memudahkan suatu tempat 
komponen elektronika agar terlihat rapi 
dan aman. Perancangan PCB yang 
dilakukan adalah membuat jalur PCB 
Rangkaian Elektronik menggunakan 
disptrece. Gambar 4. memperlihatkan 





Gambar 4 Desain Rangkaian Elektronik 
dengan Disptrice 
 
2.3 Pemasangan Komponen Elektronika dan  
Mekanik 
Tahap ini dilakukan setelah hasil 
perancangan perangkat lunak yang 
diwujudkan menjadi perangkat keras 
secaranya nyata, seperti diperlihatkan  
pada Gambar 5 sistem rangkaian 
elektronik 
Rangkaian elektronika berfungsi 
sebagai perangkat-keras yang terdiri atas 
resistor dioda, elko, transistor, IC 










Gambar 5 Sistem Rangkaian Elektronik 
 
a.  Pemasangan Komponen Robot Tangan 
Sensor flex diberikan resistor untuk 
mempunyai tegangan dc yang masuk ke 
port ADC kebagian mikrokontroler 
atmega32. Gambar 6. memperlihatkan 






Gambar 6. Sensor Flex dan Resistor 
b. Sistem Rangkaian Elektronik, Atmega32, dan 
LCD 
   Rangkaian elektronika berfungsi 
sebagai    masukan data ADC yang telah 
diproses atmega32 untuk ditampilkan pada 
LCD untuk ditampilkan pada LCD dan 
regulator 5 Volt dari catu daya. Gambar 7 
memperlihatkan system rangkaian 








Gambar 7 Sistem Rangkaian Elektronik, 
Atmega32, dan LCD 
 
c. Rangkaian Mekanik Robot Tangan Terbuat 
dari kayu 
Rangkaian robot tangan terbuat dari kayu, 
lem bakar, sedotan, kabel yang dijadikan 
satu untuk membuat perancangan robot 
tangan dan melakukan percobaan 
menggunakan motor servo. Gambar 8. 
memperluhatkan mekanik robot tangan 
















Gambar 8 Mekanik Robot Tangan Terbuat 
Dari Kayu 
 
d. Rangkaian Motor Servo, Kabel dan Robot 
Tangan  
Rangkaian motor servo berfungsi 
untuk menggerakan robot tangan 
menggunakan kabel dengan putaran derajat 
servo. Gambar 9. memperlihatkan 
rangkaian motor servo, kabel, dan robot 
tangan 
Gambar 9 Rangkaian Motor Servo, 
Kabel, dan Robot Tangan 
 
2.4 Konfigurasi Program Digunakan Untuk 
Membuat Perintah Membaca ADC dan 
Kalibrasi Sensor 
a.  Program kalibrasi, seperti pada gambar 
10 digunakan untuk menyelaraskan 
gerak sensor flex dan servo untuk 
menggerakan robot tangan yang 





  Gambar 10 Program Kalibrasi Dengan 
Sensor Flex dan Servo 
 
b. Diagram Alir Proses Kalibrasi Sensor Flex 
dan Motor Servo 
Sebuah diagram untuk pengambilan data 
nilai kalibrasi sensor flex dan motor servo 






Membuat nilai kondisi awal 
Low level 255 
High level = 0
Proses Kalibrasi
for (i=0;i<5;i++){
             adc=read_adc(i);  
            if (adc > high_level[i]){
               high_level[i]=adc; 
               } 
               
            if (adc < low_level[i]){
               low_level[i]=adc;
               }                            
        }  
Menampilkan nilai 
low dan high level 
pada LCD






Tekan tombol sebelum 
kalibrasi
Sarung tangan sensor flex dengan 
pengujian terbuka dan tertutup 
untuk mengikuti gerakan pada 
robot tangan




Gambar 11 Diagram Alir Kalibrasi Sensor 
Flex dan Servo 
 
3.  HASIL PENELITIAN 
3.1 Sistem Rangkaian Elektronika PCB (SREP) 
Rangkaian elektronika merupakan 
sebuah perangkat-keras yang memuat 
bagian-bagian elektronik. Rangkaian ini 
memberikan tegangan DC 5 volt yang dicatu 
keluaran catu daya adaptor +12 volt. 
Mikrokontroler Atmega 32 bekerja untuk 
memproses masukan data yang telah 
diprogram menggunakan komputer. Gambar 
12 memperlihatkan gambar rangkaian 
elektronika PCB. 
 
Gambar 12 Sistem Rangkaian Elektronik  
PCB 
 
3.2 Pengendali Robot Tangan Dengan Sensor 
Flex 
Sarung tangan ini telah dilengkapi 
sensor flex setiap jarinya ada nilai 
resistansi berupa adc yang dibaca 











Gambar 13 Pengendali Robot Tangan 
dengan Sensor Flex 
 
3.3 percobaan Robot Tangan Tanpa Beban 
3.3.1  Pengujian Lima Jari Terbuka 
Hasil pengujian lima jari terbuka adalah 
sebagai berikut: 
1. Sudutnya 180, 180, 180, 180, dan 180   
derajat 
2. Indikator level ADC yang ditampilkan 
pada LCD berupa satu baris pertama dan 
kedua penuh. 
3. Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian tanpa beban posisi 
lima jari membuka robot tangan akan 
mengikuti gerakan tangan. Gambar 14 















 Gambar 14 Pengujian Lima Jari 
Terbuka 
 
3.3.2 Pengujian Lima Jari Tertutup 
Hasil pengujian lima jari terbuka adalah 
sebagai berikut : 
     1.    Sudutnya 21, 18, 28, 21, dan 28 derajat 
2.   Indikator level ADC yang ditampilkan 
pada LCD berupa satu baris kosong dan  
baris kedua turun . 
3. Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian tanpa beban posisi 
lima jari menutup robot tangan akan 
mengikuti gerakan tangan. Gambar 15 














Gambar 15 Pengujian Lima Jari Tertutup 
 
3.3.3 Pengujian Jari Kelingking Terbuka 
Hasil pengujian lima jari terbuka adalah 
sebagai berikut : 
1.  Sudutnya 56, 48, 80, 75, dan 180 derajat 
2. Indikator level ADC yang ditampilkan 
pada LCD berupa baris pertama adanya 
satu sinyal dan  baris kedua penuh sinyal  
  3. Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian tanpa beban posisi 
jari kelingking terbuka robot tangan akan 
mengikuti gerakannya. Gambar 16 












Gambar 16 Pengujian Jari Kelingking 
Terbuka 
 
3.3.4 Pengujian Jari Kelingking dan Jari 
Manis Terbuka 
Hasil pengujian jari kelingking dan jari manis 
terbuka adalah sebagai berikut: 
1. Sudutnya 64, 60, 100, 180, dan 180 
derajat 
2. Indikator level ADC yang ditampilkan 
pada LCD berupa baris pertama adanya 
dua sinyal dan  baris kedua penuh sinyal . 
   3. Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian tanpa beban posisi 
jari kelingking dan jari manis terbuka 
robot tangan mengikuti gerakannya. 
Gambar 17 memperlihatkan jari 

























Gambar 17 Pengujian Jari Kelingking dan 
Jari Manis Terbuka 
 
3.3.5 Pengujian  Jari Kelingking, Jari Manis 
dan Jari Tengah Terbuka 
Hasil pengujian jari kelingking, jari manis, dan 
jari tengah terbuka adalah sebagai berikut: 
1 .Sudutnya 64, 60, 180, 180, dan 180 
derajat 
2. Indikator level ADC yang ditampilkan 
pada LCD berupa baris pertama adanya 
tiga sinyal dan  baris kedua penuh sinyal . 
  3. Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian tanpa beban posisi 
jari kelingking, jari manis, dan jari tengah 
terbuka robot tangan mengikuti 
gerakannya. Gambar 18 memperlihatkan 
pengujian jari kelingking, jari manis, dan 














Gambar 18 Pengujian Jari Kelingking, Jari 
Manis dan Jari Tengah Terbuka 
 
3.3.6 Pengujian Jari Kelingking, Jari Manis, 
Jari Tengah dan Jari Telunjuk Terbuka 
Hasil pengujian jari kelingking, jari manis, 
jari tengah, dan jari telunjuk terbuka adalah 
sebagai berikut: 
1. Sudutnya 180, 0, 180, 180, dan 180 
derajat 
2. Indikator level ADC yang ditampilkan 
pada LCD berupa baris pertama adanya 
empat sinyal dan  baris kedua penuh 
sinyal . 
    3. Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian tanpa beban posisi 
jari kelingking, jari manis, jari tengah  
dan jari telunjuk terbuka robot tangan 
mengikuti gerakannya. Gambar 19 
memperlihatkan pengujian jari 
kelingking, jari manis, jari tengah, dan 















Gambar 19 Pengujian Jari Kelingking, Jari 
Manis, Jari Tengah dan Jari Telunjuk 
Terbuka    
 
3.3.7 Pengujian Jari Kelingking, Jari Telunjuk 
dan Ibu Jari Terbuka. Jari Manis dan Jari 
Tengah Tertutup. 
Hasil pengujian jari kelingking, jari telunjuk 
dan ibu jari terbuka. jari manis dan jari tengah 
Tertutup  adalah sebagai berikut: 
1. Sudutnya 180, 180, 60, 50, dan 180 
derajat 
2. Indikator level ADC yang ditampilkan 
pada LCD berupa baris pertama adanya 
tiga sinyal dan  baris kedua penuh sinyal . 
3. Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian tanpa beban posisi 
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jari kelingking, jari telunjuk, dan ibu jari 
terbuka, jari manis, dan jari tengah 
tertutup robot tangan mengikuti 
gerakannya. Gambar 20 memperlihatkan 
jari kelingking, jari telunjuk dan ibu jari 


















Gambar 20 Pengujian Jari Kelingking, 
Jari Telunjuk dan Ibu Jari Terbuka. 
dan Jari Tengah Tertutup 
 
3.4 Pengujian Robot Tangan Dengan Beban 
3.4.1Pengujian Robot Tangan Menggenggam 
Bola Kastik 
Hasilnya pengujian robot tangan  
menggenggam    
bola kastik adalah sebagai berikut: 
1. Sudutnya 80, 42, 84, 60, dan 50 derajat 
2.Diameter bola kastik 61,5mm 
menggunakan jangka sorong 
3.Beratnya 150gram menggunakan 
timbangan digital 
4. Indikator nilai ADC yang ditampilkan 
LCD berupa baris pertama sinyal turun 
dan baris kedua sinyal penuh 
5. Sensor flex pada sarung tangan saat  
melakukan pengujian posisinya semua 
jari menggenggam suatu barang bola 
kastik robot tangan mengikuti 
gerakanya. Gambar 21 memperlihatkan 















Gambar 21 Pengujian Robot Tangan  
Menggenggam Bola Kastik 
 
3.4.2 Pengujian Robot Tangan Menggenggam 
Bola Pingpong 
Hasil pengujian robot tangan menggenggam 
bola pingpong adalah sebagai beikut: 
1.Sudutnya 80, 42, 92, 150, dan 180 derajat 
2.Diameter bola pingpong 40,5mm 
menggunakan jangka sorong 
3.Beratnya 0,70gram menggunakan 
timbangan digital 
4. Indikator nilai ADC yang ditampilkan LCD 
berupa baris pertama dua sinyal dan baris 
kedua sinyal penuh 
5. Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian posisinya semua jari 
menggenggam suatu barang bola pingpong 
robot tangan mengikuti gerakannya. Gambar 
22 memperlihatkan robot tangan 






























Gambar 22 Pengujian Robot Tangan 
Menggenggam Bola Pingpong 
 
3.4.3 Pengujian Robot Tangan Menggenggam 
Handphone 
Hasil pengujian robot tangan menggenggam 
handphone adalah sebagai beikut: 
1. Sudutnya 60, 48, 68, 55, dan 52 derajat 
2.Diameter handphone 63,3mm menggunakan 
jangka sorong 
3.  Beratnya 128,7 gram menggunakan 
timbangan digital 
4. Indikator nilai ADC yang ditampilkan LCD 
berupa baris pertama sinyal kosong dan 
baris kedua sinyal penuh 
5. Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian posisinya semua jari 
menggenggam suatu barang handphone 
robot tangan mengikuti gerakannya. 














Gambar 23 Pengujian Robot Tangan 
Menggenggam Bola Pingpong 
 
3.4.4 Pengujian Robot Tangan Menggenggam 
Pengharum Ruangan 
Hasil pengujian robot tangan menggenggam 
pengharum ruangan adalah sebagai berikut 
1. Sudutnya 63, 36, 46, 48, dan 34 derajat 
2. Diameter pengharum ruangan 35mm  
menggunakan jangka sorong 
3. Beratnya 40ml menggunakan ukuran 
botol isi penuh 
4. Indikator nilai ADC yang ditampilkan 
LCD berupa baris pertama sinyal kosong 
dan baris kedua sinyal turun 
5. Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian posisinya semua 
jari menggenggam suatu barang 
pengharum ruangan robot tangan 
mengikuti gerakannya. Gambar 24 
memperlihatkan robot tangan 
















Gambar 24 Pengujian Robot Tangan 
Menggenggam Pengharum Ruangan 40Ml 
 
3.4.5 Pengujian Robot Tangan Menggenggam 
Pengharum Badan  
Hasil pengujian robot tangan menggenggam 
pengharum badan adalah sebagai berikut: 
1.Sudutnya 48, 51, 36, 24, dan 36 derajat 
2.Diameter pengharum ruangan 48mm 
   menggunakan jangka sorong 
3.Beratnya 175ml menggunakan ukuran 
botol isi penuh 
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4.Indikator nilai ADC yang ditampilkan 
berupa baris pertama sinyal kosong dan 
baris kedua sinyal penuh 
5.Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian posisinya semua 
jari menggenggam suatu barang 
pengharum badan robot tangan mengikuti 
gerakannya. Gambar 25 memperlihatkan 
















Gambar 25 Pengujian Robot Tangan 
Menggenggam Pengharum Badan 
 
3.4.6 Pengujian Robot Tangan Menggenggam 
Pengharum Badan  
Hasil pengujian robot tangan menggenggam 
pengharum badan adalah sebagai berikut: 
1.  Sudutnya 39, 18, 32, 30, dan 22 derajat 
2. Diameter pengharum ruangan 50mm 
menggunakan jangka sorong 
3. Beratnya 150ml menggunakan ukuran 
botol isi penuh 
4.Indikator nilai ADC yang ditampilkan 
berupa baris pertama sinyal kosong dan 
baris kedua sinyal turun 
5.Sensor flex pada sarung tangan saat 
melakukan pengujian posisinya semua 
jari menggenggam suatu barang 
pengharum badan robot tangan 
mengikuti gerakannya. Gambar 26 
memperlihatkan robot tangan 

















Gambar 26 Pengujian Robot Tangan 
Menggenggam Pengharum Badan 150 Ml 
 
4.  ANALISIS HASIL PENGUJIAN 
Robot tangan ini terbuat dari batang kayu 
dan lem bakar yang ditarik menggunakan 
kabel dengan motor servo. Motor servo ini 
bekerja sebagai pengerak tiap jari. Gerakan 
servo ini menggunakan pulsa PWM yang 
bersumber dari mikrokontroler Atmega32, 
sehingga servo dapat bergerak dari 0 - 180 
derajat.  
Pengendalian gerakan servo mengikuti 
gerakan sarung tangan manusia yang diberi 
sensor flex pada tiap jarinya. Sistem gerak 
sensor flex memanfaatkan ADC yang dibaca 
oleh mikrokontroler Atmega32. Agar 
gerakan servo dan nilai ADC selaras dengan 
pergerakan tangan maka dilakukan kalibrasi 
seperti ditunjukan pada Tabel 4.1 ini. 
















Keterangan tabel 4.1 adalah hasil 
pengujian kalibrasi sensor flex untuk 
mendapatkan nilai ADC, setiap jari diambil 
mulai nilai ADC paling tinggi pada saat 
terbuka dan mendapatkan nilai ADC 
terendah pada saat tangan tertutup. 
Kemudian didapatkan nilai range yaitu 
dari hasil nilai pengurangan ADC tertinggi 
dikurangi ADC terendah. Hasil nilai range 
setiap jari digunakan untuk penggerakan 
servo dengan sudut 180 derajat 
menggunakan rumus 180 derajat di bagi 
range ADC setiap jari.  Maka hasilnya servo 
akan bergerak mengiku nilai range yang 
didapat. 
Analisis ini untuk membuktikan sensor 
flex pada tiap jari memeliki nilai ADC yang 
berbeda sehingga diperlukan program 
kalibrasi robot tangan. 
 
5.  KESIMPULAN 
Kesimpulan Tugas Akhir ini adalah 
sebagai berikut. 
1. Robot tangan menggenggam suatu barang 
dengan bentuk ukuran botol pengharum 
ruangan dan pengharum badan 
diantaranya 40-175ml, dan dengan 
ukuran bulat seperti bola pingpong dan 
bola kastik dengan diameter 40,5-
63,3mm, dan mampu menggenggam 
dengan berat maksimal 200gram 
2. Servo yang digunakan memeliki torsi 
yang kecil dapat menggenggam gelas air 
mineral beban batas maksimal. 
3. Sensor flex sebagai parameter nilai ADC 
inputan mikrokontroler atmega32 yang 
dibaca LCD 16x2. 
4. Robot tangan setelah lakukan pengujian 
20 kali menggenggam dalam keadaan 
berhasil. 
 
6.  SARAN 
Berdasarkan proses yang telah dialami 
dalam perancangan Tugas Akhir ini, penulis 
memberikan saran kepada pihak-pihak yang 
bermaksud mengembangkan, yaitu sebagai 
berikut. 
1. Robot tangan ini mempunyai fungsi yang 
masih sederhana, untuk pengembanganya 
lebih lanjut bisa diikuti dengan gerakan 
lengan 
2. Untuk mendapatkan menggenggam yang 
lebih kuat maka diperlukan servo yang 
memiliki torsi lebih besar. 
3. Robot tangan ini terbuat dari batang kayu 
seharusnya mekanik robot tangan terbuat 
dari aluminium dapat menggenggam 
barang lebih berat dan gerakan 
menggunakan wireless. 
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